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ABSTRAK 
Di era teknologi seperti saat ini seiring kemajuan teknologi robotika yang 
sangat pesat serta banyaknya kontes-kontes robotika belakangan ini membuat 
kreatifias akan terciptanya robot-robot canggih semakin berkembang. Adanya wadah 
dan komunitas-komunitas robotika dikalangan mahasiswa menjadikan teknologi ini 
semakin digemari bahkan mulai menjadi salah satu kontes yang mengharumkan nama 
bangsa di dunia internasional. 
Pada penelitian ini akan di kembangkan suatu sistem dengan menggunakan 
sensor kamera yang dapat bergerak menghampiri objek sebuah benda berwarna 
kuning. Sistem ini merupakan tahap awal untuk mengembangkan suatu sensor dalam 
bentuk pengolahan citra. 
Dalam subsistem pengolahan citra digunakan sensor kamera sebagai 
pengambilan data gambar sebagai pendeteksi objek benda berwarna yang ada di 
depanya. Pada proses ini di gunakan compiler bahasa pemograman C. Subsistem 
perangkat keras yang digunakan adalah robot becak Surabaya yang telah dibuat pada 
penelitian sebelumnya. Subsistem pengendali menggunakan satu buah mikrokontroler 
ATMEGA8535, sensor kamera CMUCam, Motor DC, Servo. 
Hasil dari penelitian ini bahwa sebuah sensor CMUCam dapat mengetahui 
sebuah objek benda berwarna. Jenis sensor ini akan berpengaruh pada jenis keadaan 
yang ada di sekitarnya, misal Terang, Redup dan Gelap. Karena nilai RGB yang di 
dapat akan berbeda dari keadaan tersebut. 
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1.1 Latar Belakang 
 Perkembangan Ilmu Pengetahuan dan Teknologi robotika telah membuat 
kualitas kehidupan manusia semakin tinggi, hampir dalam setiap aspek kehidupan 
masyarakat selalu menggunakan teknologi robotika untuk dapat memanfaatkan 
waktu se-efisien mungkin.    
 Salah satu pengaplikasian teknologi robotika yang berkembang cepat 
adalah pada bidang transportasi. Masalah transportasi banyak dibahas baik di 
Negara berkembang atau Negara maju, salah satu masalah tersebut adalah 
kemacetan yang dikarenakan bertambahnya populasi kendaraan dimana hal ini 
dipicu oleh bertamabahnya pengguna dalam setiap tahunnya. Sehingga 
memerlukan trobosan inovasi serta pengaplikasian teknologi terbaru yang sesuai 
dengan kondisi saat ini. 
 Untuk mengupayakan terciptanya kendaraan yang sesuai dengan kondisi 
saat ini, maka perusahaan otomotif Honda mengembangkan robot becak Hi-Tech. 
Dimana  robot ini diharapkan dapat melintasi di jalan yang macet dan sempit serta 
ramah terhadap lingkungan.  
 Pada tugas akhir kali ini akan membahas tentang pengembangan robot 
becak berbasis mikrokontroller dengan sensor kamera jenis CMUCam sebagai 
pengendalinya. Pada penelitian ini akan di kembangkan suatu sistem dengan 
menggunakan sensor kamera yang dapat bergerak mendekati objek. Sistem ini 
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merupakan tahap awal untuk mengembangkan suatu sensor dalam bentuk image 
processing. 
 Sistem ini di bagi menjadi beberapa subsistem yaitu subsistem pengolahan 
image processing, subsistem perangkat keras dan subsistem pengendali. Dalam 
subsistem pengolahan image processing digunakan sensor kamera sebagai 
pengambilan data gambar dan proses. Pada proses ini di gunakan compiler bahasa 
pemograman C. Subsistem pengolahan image processing berguna mendeteksi 
adanya objek. Metode yang digunakan untuk medeteksi keberadaan objek tersebut 
adalah menggunakan sensor kamera jenis CMUCam. Subsistem perangkat keras 
yang digunakan adalah robot becak Surabaya yang telah dibuat pada penelitian 
sebelumnya. Subsistem pengendali menggunakan satu buah mikrokontroler 
ATMEGA8535, sensor kamera dapat menangkap gambar pada jarak 5cm sampai 
dengan 10cm. 
 
1.2  Rumusan Masalah 
Adapun permasalahan yang akan dibahas adalah sebagai berikut :  
1. Bagaimana merancang algoritma program yang tepat agar 
mikrokontroller dapat  mengelola data berupa objek berwarna..? 
2. Bagaimana membuat rancangan hardware dengan sensor kamera 
CMUCam yang dapat mengelola data objek berwarna..? 
3. Bagaimana mengembangkan suatu sensor kamera dalam bentuk 
image processing..? 




1.3 Batasan Masalah 
 Adapun batasan-batasan masalah yang dibuat agar dalam pengerjaan tugas 
akhir ini dapat berjalan degan baik adalah sebagai berikut : 
1. Pengujian robot ini pada sebuah bidang datar, tidak licin dan tidak 
ada halangan di sekitarnya. 
2. Sensor kamera hanya mampu mendeteksi objek berwarna di 
sekitarnya dengan jangkauan 5cm sampai dengan 10cm dan 
mempunyai tinggi tidak kurang dari tinggi sensor kamera terhadap 
lapangan. 
3. Objek berupa bola plastic berwarna kuning. 
4. Target berupa benda diam. 
5. Bahasa pemrograman yang digunakan adalah Bahasa C. 
 
1.4 Tujuan 
 Tujuan utama dari tugas akhir ini adalah merencanakan dan merealisasikan 
sebuah robot dari hasil karya seni dengan kemampuan mendeteksi sebuah objek 
berwarna dan objek tersebut diam ( tidak bergerak ). Mengacu pada tujuan utama 
pada tugas akhir ini maka terdapat beberapa tujuan khusus antara lain : 
1. Menggabungkan hasil karya seni dengan teknologi modern, 
sehingga memiliki nilai lebih. 
2. Merancang dan membuat robot untuk dapat mengenali sebuah 
objek berwarna. 




4. Mempelajari dan mengendalikan Mokrokontroller ATMega8535 
dengan sensor kamera jenis CMUCam. 
 
1.5 Manfaat 
Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan Robot Becak dengan 
menggunakan ATmega8535 ini adalah : 
1. Digunakan sebagai bahan media pembelajaran di Laboratorium 
Robotika UPN Veteran Jawa Timur.  
2. Sebagai bahan motivator mahasiswa UPN Veteran khusunya dan 
para pelaku pendidikan untuk lebih mengembangkan robot yang 
lebih canggih. 
 
1.6 Metode Penelitian 
Metodologi yang digunakan pada penelitian ini adalah sebagai berikut : 
1. Studi literature mengenai pengendalian sensor kamera terhadap 
objek berwarna dengan menggunakan mikrokontroler 
ATMega8535. 
2. Merancang serta menguji sensor kamera yang merupakan 
pengendali robot. 
3. Merancang serta menguji sistem minimal Mikrokontroler 
ATMega8535  sebagai pengendali sistem secara keseluruhan. 
4. Merancang perangkat lunak yang berfungsi untuk membangkitkan 
dan mengendalikan gerakan robot secara keseluruhan. 
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5. Menguji kinerja sistem secara keseluruhan serta mengambil data 
dari hasil perancangan. 
6. Menganalisa hasil dan membuat kesimpulan. 
 
1.7 Sistematik Penulisan 
Adapun Sistematika Tugas Akhir ini adalah: 
BAB I  : PENDAHULUAN 
Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan 
masalah, batasan masalah, tujuan, manfaat, metodologi 
penelitian dan sistematika penulisan. 
 
BAB II :   TINJAUAN PUSTAKA 
Pada bab ini dijelaskan tentang teori-teori serta 
penjelasan-penjelasan yang dibutuhkan dalam 
pembuatan robot becak menggunakan sensor kamera 
CMUCam dengan mikrokontroler ATMega8535. 
 
BAB III :   PERANCANGAN 
Bab ini berisi tentang analisa dan perancangan sistem 
dalam pembuatan Tugas Akhir robot becak dengan 






BAB IV :   HASIL DAN PEMBAHASAN 
Bab ini berisi penjelasan hasil Tugas Akhir serta 
pembahasannya tentang robot becak dengan sensor 
kamera CMUCam menggunakan ATMega8535. 
 
BAB V :   UJI COBA DAN EVALUASI PROGRAM 
Bab ini berisi pengujian program Tugas Akhir. 
 
BAB VI :   KESIMPULAN DAN SARAN 
Bab ini berisi kesimpulan dan saran-saran penulis. 
